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成 19～20 年度の 2年間に渡って行った． 































































図 1(a) フレキシブルリンク系 


















 Control torque (FB)
 Control torque (FF+FB)
0 1 2 3 4 5
-0.5
0



































































図 3(b) 枝分かれリンク系の目標軌道 






















図 3(d) トルク曲線 
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図 4(b) 移動ロボットプラットフォームの 
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図 5(b) TCS の概要 
図 5(a) TCS を搭載した移動ロボットの概念図
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